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Alternativas para o sensor
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Algoritmos
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Deteccao x acao

* Mudar o comportamento em funcao
da deteccao (ou nao, e de seu
nivel):

— Ajuste imediato

— Ajustes proporcionais

* PID
- Proporcional, Integral, Derivativo
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Ajuste Imediato

A linha nao fol

I_I T I_ detectada por ambos

SEeNSsores.

Continuar (pode ser em
frente ou para tras) OU

parar?

Voltar ?

16



Ajuste Imediato
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A linha fol detectada
por ambos sensores.

Continuar.

(pode ser em frente
ou para tras)
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Ajuste Imediato

—p A lINha fol detectada
por ambos sensores.

I 1 |- Escolher um lado?

| ) ( Voltar ?
: Parar?
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Ajuste Imediato

AT

I

T
(

A linha fol detectada
por ambos sensores.

Opcgoes ?

Continuar.

(pode ser em frente
ou para tras)

A linha foi detectada
por ambos sensores.

Escolher um lado?

Voltar ?

Parar?
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Ajuste Imediato

A linha foi detectada
por ambos sensores

1T  contnuar ‘ g " Py I
Dl pumgee ) Ajuste de sensibilidade
i

Oou para tl;a
—— | Alinha foi detectada
I por ambos sensores.
I 1 r Escolher um lado?
) ( Voltar ?
Parar?

| elitura maior/ menor valor

Guardar a acao anterior
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Alinha foi detectada
por ambos sensores. Opgses ?

_I T l_ Continuar.

L ] u ) ( (pode ser em frente
ou para tras)
— A Ilnha foi detectada -
I 1 I r pOI’ ambos sensores.

Escolher um lado?

) ( Voltar ?
Parar?

SEM DETECGAO
FRACO FORTE

Esqueerdio Darartn

FORTE MEDIO MEDIO FORTE

Esquser o Dereito

SEM DETECGAO

Exqueer o Caradin

Esqiserdia Daraito

@r @
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Fminnnr Berapios = Recepion
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Alinha foi detectada
por ambos sensores. Opgses ?

_I T l_ Continuar.

L ] u ) ( (pode ser em frente
ou para tras)
— | A linha foi detectada
por ambos sensores.
I 1 r Escolher um lado?
) ( Voltar ?
Parar?
SEM DETECGAO
FORTE MEDIO MEDIO FORTE

FRACO SEM DETECGAO
Esquerdo Daresto Esquerdo Duraito Esqueertio Esguerdo Daredto.
- - - -
| i 1 I
[&]
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[T — [y — [r—— Emmser  Hoceptor E

FORTE FORTE

Esquser i [sraio

...... [ry—— Emisser  Mecaplor
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~——————— | Alinha foi detectada
por ambos sensores. Opgses ?

I _l T l_ Continuar.
(pode ser em frente
ou para tras)
— A Ilnha foi detectada -
pOI’ ambos sensores.
I _] I [_ Escolher um lado?

Voltar ?

Parar?

3 sensores

NAO DETECTA
Central

NAO DETECTA
Central

Direito
invertido
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Ajuste Imediato

)

Quando as linhas ‘vao
mudando’ o ajuste pode
ser mais simples
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Ajuste Imediato

a0

Quando a percepcao de
um dos sensores ‘muda
brusacamente’ em relacao
ao outro, o ajuste pode
ser mais simples
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PI1D

* CONTROLE PROPORCIONAL-
INTEGRAL-DERIVATIVO (PID)

ﬂ

Fonto ~  Erro

— -

de ajuste

I, +

- Terma derivado

£ Velocidade

e direcao

®

Posigao (feedback) I

&
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PI1D

* A diferenca entre a medida atual e
0 ponto de ajuste é o erro atual, e O
NOSSO objetivo € minimizar o erro
atual.
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Proporcional

* O termo proporcional esta relacionado
ao erro atual.

- E encontrado pegando o erro atual e
multiplicando-o por uma constante.

e Este termo faz com que o sistema avance
rapidamente em direcao ao ponto de ajuste
guando esta longe e mais lentamente em
direcdo ao ponto de ajuste quando esta se
aproximando.
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Integral

* O termo integral esta relacionado a todos
0S erros passados e é encontrado tomando
a soma de todos 0s erros anteriores e
multiplicando-a por uma constante.

- O termo Integral leva em consideracao o
tempo: quanto mais tempo o sistema passa
longe do ponto de ajuste, maior se torna o
termo integral.
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Proporcional + Integral

* Exemplo: se um motor estiver acionando um braco
gue fica preso e o termo proporcional nao for
grande o suficiente para superar o obstaculo, o
termo integral aumentara a cada leitura e
aumentara a velocidade do motor.

— O termo proporcional nao muda a menos que 0 erro
mude, e, se 0 braco estiver preso, 0 erro permanece o
mesmo.

- O termo integral ajuda-nos a libertar-nos e também pode
aumentar a velocidade a que atingimos o ponto definido.
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Derivativo

* O termo derivado esta relacionado a
erros futuros: & encontrado tomando
a diferenca entre o erro atual e o
ultimo erro e multiplicando-o por uma
constante.

- E como frear um pouco antes de parar
completamente. Ajuda a evitar excessos.
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Constantes

e Cada um dos trés termos tem uma
constante assoclada.

— Encontrar as constantes apropriadas e
chamado de ajuste PID.

* Existem algumas heuristicas (méetodos)
gerais para ajudar a encontrar boas
constantes (bem como métodos de ajuste
muito complicados e software caros).
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BAICHTAL,

Constantes

» As vezes, uma constante sera definida como
Zero.

- |sto elimina esse termo no calculo da velocidade

do motor.

* Isso geralmente é feito com o termo derivado, pois o
termo derivado & muito sensivel ao ruido.

* Se escolhermos boas constantes,
eventualmente o sistema estabiliza no ponto
definido.

John; BECKLER, Matthew; WOLF, Adam. Make: Lego and Arduino projects. Sebastopol, CA: Maker Media, 2013.
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